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L'inver':ien conceme generalement iin systeme d'amarrage 
d'un corps flottant, et a plus particulierement pour objet un 
systeme d*amarrage du type a contrepoids notamment utilisable 
pour amarrer des navires sur des sites d» exploitation de fonds 
3 marins • 

L* exploitation de certains champs p^troliferes, ainsi que 
d'autres applications industrielles, peuvent n^cessiter I'amar- 
rage peraanent en mer de bateaux ou flotteurs servant au 
stockage de prodults ou au support d • ^quipements de traitement 

10 ou de transformation de ces produits. 

Lorsqu'il s'agit d*un site expose au mauvais temps et 
aux fortes houles, les moyens d'amarrage connus ne peuvent 
convenir car soumis a des efforts inacceptables, notamment en 
ce qui conceme les tours fixes et les bouses. M6me les colonnes 

15 articul^es pewent subir dans une forte hoxile des sollicitations 
susceptibles d»engendrer des efforts parasites trfes importants, 
si ces mouvements sont entrav^s par leur liaison au navire, ce 
qui est generalement le cas. 

Les caracteres souhai tables poiir un systeme d'amarrage 

20 notamment permanent sont : 

- permettre un long d^placement du navire sous I'effet de 
variations di verses provoqu^es, par exemple, par I'etat de la 
mer, 

- 6tre d'une conception simple en excluant notamment 
25 les treuils, les chalnes et cfibles trfes fragiles en mer, 

- eviter autant que possible les flotteurs auxllaires qui, 
sous I'effet de la houle, engendrent des efforts parasites 
nuisibles, et 

- permettre I'adjonction facile de syst^mes d'amortissement. 
30 L» invention pr^voit un systeme d^amarrage qui present les 

caracteres pr^cites, et qui peut utiliser aussl bien des 
colonnes fixes que des colonnes articulees comrae points d'amarrage. 

L* invention propose done un systeme d'amarrage d'un engin 
flottant tel qu'un navire, du type a contrepoids creant une 
35 position d'^quilibre stable avec force de rappel automatiqu 

vers cette position, du type comprenant au moins un bras de levier 
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articule d'lme part au navire et d'autre part a un dispositif 
d'amarrage, caracterise en ce que le contrepoids est directe- 
ment fixe audit bras de levier a une partie de celui-ci situee 
en dehors du navire et constamment immergee dans I'eau de mer. 
5 Selon une autre caracteristique de !• invention, le 

systeme d'amarrage comprend deux bras de levier articules I'un 
a 1* autre et dont les extremites opposees sont respectivement 
articul^es au navire et au dispositif d'amarrage. 

Selon line autre caracteristique de 1» invention, le 
10 dispositif d'amarrage est constitue par une colonne articule 
ou non, emergente ou totalement immergee* 

Selon une autre caracteristique de 1* invention, le 
contrepoids est suspendu soit au dispositif d'amarrage^ soit au 
navire. 

15 Selon une autre caracteristique de 1* invention, le 

contrepoids est suspendu a \m element intermediaire tel qu'un 
flotteur situe entre le navire et le dispositif d'amarrage. 

D'autres caracteristiques, avantages et details apparal- 
tront plus clairement a I'aide de la description explicative 

20 qui va suivre faite en reference aux dessins annexes donnas 
uniquement a titre d»exemple et dans lesquels : 

- la figure 1 est une vue en elevation partielle d'ui sys- 
teme d'amarrage conforme a 1* invention suivant un premier mode 
de realisation, 

25 - la figure 2 est une vue en bout suivant la fli&che II 

de la figure 1, 

- la figure 3 est ime vue en ^l^vation partielle avec 
arrachement partial d»un systfeme d'amarrage conforme l»inv n- 
tion suivant un second mode de realisation, 

30 - la figure 4 est \me vue en coupe suivant la ligne IV-IV 

de la figure 3, 

- la figure 5 est une vue en Elevation partielle d»un sys- 
teme d'amarrage conforme a 1» invention suivant lan troisieme mode 
de realisation, 

35 - la figure 6 est une vue en Elevation partielle d'un sys- 

teme d'amarrage conforme a 1* invention selon un quatrifeme mode 
de realisation, 

- la figure 7 est une vue en elevation partielle d*un 
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systeme d'amarrage conforme a 1* invention suivant ion cin- 
quifeme mode de realisation , 

- la figure 8 est une vue en bout suivant la fleche 
VIII de la figure 7, 

- la figure 9 est une vue en elevation partielle d»un 
systeme d"amarrage conforme a 1' invention suivant un sixieme 
mode de realisation, 

- la figure 10 est xine vue en elevation partielle d»un 
systeme d'amarrage conforme a 1» invention suivant un septieme 
mode de realisation, 

- la figure 11 est lone vue en elevation partielle d'un 
systeme d'amarrage conforme a 1' invention suivant un huitieme 
mode de realisation; et 

- la figure 12 est une vue en elevation partielle d'un 
systeme d'amarrage conforme a 1' invention suivant un neuvieme' 
mode de realisation. 

En se referant aux figures 1 et 2, le systeme d'amarrage 
1 conforme a 1* invention selon \m premier mode de realisa- 
tion comprend un dispositif d'amarrage 2 et deux bras de 
levier 3f 4 months dans un plan sensiblement vertical et 
articules .l»un a 1 'autre autour d'un axe 5 sensiblement 
horizontal. Le bras de levier 3 est articule a son extremite 
libre, dans un plan sensiblement vertical, au dispositif 
d'amarrage 2, alors que le bras de levier 4 est articule, 
egalement dans un plan sensiblement vertical, & un corps 
flottant 6 tel qu'un navire. 

Le dispositif d'amarrage, dans I'exemple repr^sente, 
est constitu6 par une colonne ^mergente fixe 7 solidaire d'xine 
embase 8 reposant ou ancree sur le fond marin 9. A la partie 
emergee de la colonne fixe 7 est mont^e toumante, suivant 
I'axe de celle-ci, une tete d'amarrage 10. 

Le bras de levier 3 est articule a cette t§te d'amarrage 
10 autour d'un axe 11 sensiblement horizontal, supporte par 
ladite t§te. Le bras de levier 4 est articule au navire 6 
autour d'\an axe 12 supporte a 1' extremite d'un support 13 qui 
fait saillie au-dela de la poupe ou de la proue du navire, 
en etant solidaire a son autre extremite de celui-ci, 

Comme cela apparalt sur la figure 1, le bras de levier 4 
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peut etre articule autour de I'axe 12 par 1' intermedia ire 
d'un maneton 14 solidaire dudit bras de levier et faisant 
un angle fixe avec celui-ci tel, que I'on rapproche le point 
de liaison entre le maneton 14 et le bras de levier 4 du 

5 centre de rculis* De cette fagon, on limite les efforts 

trar.sversaux sur les bras de levier lorsque le navire roule. 

Le systeme d*amarrage 1 comprend egalement un contre- 
poids 15 qui, dans I'exemplo represents, est monte a I'extre- 
mite immergee du bras de levier 3,c 'est-a-dire que le 

10 contrepoids 15 est suspendu au dispositif d»amarrage 2. Pour 

monter ce contrepoids 15, on peut utiliser I'axe d 'articu- 
lation 5 prevu entre les deux bras de levier 3 et 4* 

En se reportant plus particulierement a la figure 2, le 
systeme d'amarrage est avantageusement constitue de .detix 

15 jeux de bras de levier (3, 4) months dans deux plans verti- 

caux situes respectivement de part et d* autre de l*axe 
longitudinal du navire 6, et assccies respectivement a deiox 
contrepoids 15. 

Les liaisons fluidiques entre au moins une conduite 16 

20 solidaire de la colonne et reliee par exemple a ime t§te de 

sous-marine, et xme conduite 17 solida.\re du navire 6 peuvent 
s'effectuer soit par des conduites liees aux bras de levier 
3, 4, soit par des flexibles independants suspendus a une 
fleche portee par le colonne 2 ou par le navire 6. Bien 

25 entendu, du fait des mouvements du navire, il est necessaire 

de prevoir au moins un JoiJ^'t tournant 18, par exemple au 
niveau de la tfite d'amarrage 10, pour assurer I'ecoulement 
correct d'xin fluide entre une conduite de la colonne et le 
navire . 

30 En se refSrant aux figures 3 et 4, il va 6tre decrit 

un second mode de realisation du systeme d'amarrage conforme 
a 1' invention. 

Comme le mode de realisation precedent, le systeme 
d'amarrage 1 comprend un dispositif d'amarrage 20 constitue, 

35 par exemple, par une embase (non representee) reposant ou 
ancree sur le fond marin et qui supporte une charpente 
emergente 21 constituee par au moins deux montants 22 ou 
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pieds, A la i)artie emergente de la charpente 21, les deux 
montants 22 supportent, sensiblement a ml-chemin entre eux, 
un Joint universal de cardan 23 relie aux deux montants 22 
respectivement par deux plaques sensiblement horizontales 24. 

La noix de cardan 25 est articulee autour de I'axe 
XX », tandis qu»un bras de levier 27 est articxil^ autour du 
second axe YY'de la noix de cardan, qui est sensiblement 
perpendiculaire au premier axe XX • ; L»axe XX' est supporte 
par le dispositif d'amarrage 20 par 1 » intermediaire de deux 
paliers 26 si:qpport6s respectivement par les devix plaques 
horizontales 24 de la charpente 21 du dispositif d'amarrage 20. 

Le syst^me d'amarrage 1 comprend, dans ce second mode 
de realisation, un seul bras de levier 27 articul^ d»\ine 
part autour du second axe de rotation YY» de la noix de 
cardan 25, et d'autre part k I'extr^mit^ libre d'une structure 
allongee 28 articulee en 28' k la poupe ou k la proue du 
navire 6. Dans ce mode de realisation, le bras de levier 27 
est en fait un pendule articuie, h son extr^mite sup^rieure, 
a la structure en porte-li-fa\ax 28 autour d'un axe 29 avec 
interposition d'un Joint toumant 30 suivant I'axe du bras 27, 
alors que son autre extr^mit^ supporte un contrepoids 31 
constamment immerge dans I'eau de mer. 

En se reportant notamment a la figure 4, il est k noter 
que le pendule 27, sensiblement dans sa partie situ^e au 
niveau du Joint de cardan 23, se scinde en deux parties 27a 
27b entre lesquelles est mont#e la noix de cardan 25 afin 
d'articuler le pendule 27 autour de I'axe YY'. 

Les liaisons fluidiques entre le dispositif d'amarrage 
20 et le navire 6 peuvent s'effectuer par exemple par au 
moins une conduite 32 supportde par la charpente 21 du 
dispositif d'amarrage, conduite qui se prolonge par une con- 
duite 33 solidaire de la partie sup^rieux-e du pendule 27 en 
passant par un axe du cardan 23, d'une fagon connue en soi. 
A son extremity" libre, la conduite 33 peut 6tre raccordee a 
un flexible 34 par 1 ' intermediaire du Joint toumant 30, 
flexible qui est lui m«me relie au navire 6. 

Dans les deux premiers modes de realisation qui 



viennent d»6tre decrits, les contrepoids 15, 31 sont suspen- 
dus au dispositif d'amarrage. 

Dans le troisieme mode db r^alisati i r^presente sur la 
figure 3f le systeme d'amarrage 1 compiend un dispositif 
d'amarrage 40 constitu^ par xxne colonne emergente A1 articu- 
lee a I'embase 8 reposant ou ancr^e sur le fond marin 9, par 
I'interm^diaire d*un Joint universel de cardan 42 • A la par- 
tie superieure emergee de la colonne 41 est montee une t6te 
toumante 10, comme dai s le premier mode de realisation 
represente sur la figure 1 , 

Le navire 6 iest 6quipe au niveau de sa poupe ou de sa 
proue d'une stinicture .en porte-a-faux 43 montee sensiblement 
suivant I'axe du navire 6. 

Pour assurer la liaison entre le navire 6 et la t6te 
toumante 10, le systeme d'amarrage comprend deux bras de 
levier 44, 45 articul^s I'un a l»autre autoxir d»un axe 
horizontal 46. L'extr^mite libre du bras de levier 44 est 
articul^ a la t6te tournante 10 autour d'tm axe 4? sensible- 
ment horizontal, alors que I'extremite libre du bras de 
levier 45 est articul^ a la structure en porte-a-faux 43 
autour d'un axe 48 sensiblement horizontal ave-^ interposition 
d'un Joint tournant 48a suivant I'axe du bras de levier 44. 
Un contrepoids 49 est mont^ dans le prolongement du bras de 
levier 45 et est constarament immerg^ dans I'eau de mer. II 
est a noter, que la structure en porte-a-faux 43 doit avoir 
une longueur suffisante pour eviter toute collision avec le 
point d*amarrage lorsque le navire 6 remonte sur ce point 
d'amarrage. Les liaisons fluidiques entre la colonne 41 et 
le navire 6 s 'ef fectuent, par exemple, d'une fa^on identique 
a celle decrite dans les modes de realisation precedents. 

En se ref^rant a la figure 6, il est represente un qua- 
trieme mode de realisation de 1' invention, qui est en fait une 
variante du troisieme mode de realisation represente sur la 
figure 5. Dans cet exemple, le systeme d'amarrage 1 differe 
du precedent par le dispositif d'amarrage 50 qui est consti- 
tue par une colonne Emergente fixe 51 » et par I'adjonction 
d»un systeme amortisseur 52. Celui-ci, est constitue par une 



passerelle de liaison SnmlEe ertcele dispositif d»amarrage 50 
et le navire 6. Cette passerelle 52 est articulee, a une 
extremite, a la structure en porte-a-faux 43 et sensiblement 
dans le prolongement de celle-ci. Cette passerelle 53 
repose librement par 1 » Intermediaire de pa tins 54 sur la 
surface d* extremite superieure de la tSte d'amarrage 10. Par 
consequent, cette passerelle 53 est en contact glissant 
guid^ au niveau du dispositif d'amarrage 50, ce qui permet 
d'amortir les mouvements du navire 6 par frottement de 
glissement, D'xme faoon avantageuse, la passerelle combines 
avec la structure en pcrte-^Hfejx 43 peutetre utQisg^parnH* calme, 
comme moyen d'accfes entre le dispositif d»amarrage 50 et le 
navire 6. La liaison entre la passerelle 53 et la structure 
en porte-a-faux 43 peut se faire par 1 'intermediaire d'xine 
mini-passerelle 55 articulee a ses deux extremites. Les 
liaisons fluidiques entre la colonne 50 et le navire 6 peuvent 
s'effectuer par au moins un flexible 56, un Joint toumant 
57 (t§te d'amarrage) et le joint toumant 48a. 

II est a noter que la longueur de la structure en 
porte-a-faux 43 doit etre telle qu'olle puisse passer 
au-dessus de la passerelle 52 lors des mouvements d'evitement 
du navire autour du bras de levier 45. 

En se referant aux figures 7 et 8, il va etre decrit 
un cinquieme mode de realisation du systeme d'amarrage 1 
conforme a 1' invention. Le dispositif d'amarrage 60 est 
constitue par une colonne emergente 51 articulee sur une 
embase 8 par I'intermediaire d'un joint universel de cardan 
62. A la partie emergee de la colonne 51 est montee une 
tete toumante 10 comme sur le mode de realisation repre- 
sente sur la figure 5* La liaison entre le navire 6 et la 
tete d'amarrage 10 s'effectue par 1 'intermediaire de deux 
jeux de bras de levier comprenant chacun deux bras de levier 
63a, 63b articules I'un a 1* autre. A chaque jeu de bras 
de levier est associe un contrepoids 64 supporte par le bras 
de levier 63a associe. Les extremites libres des deux bras 
de levier 63b sent reunies entre elles et articulees a la 
tSte toumante 10 autour d*un axe 55 sensiblement horizontal. 
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Les deux autres extrdmit^s libres des bras de levier 63b, ecar- 
tees I'une de 1* autre, sont en fait articul^es respectivement 
aux dexix bras de levier 63a par 1 • interm^diaire d'axes ou de 
rotules respectifs 66. Les deux bras de levier 63a, sensiblement 

5 dans \jn plan vertical, s»^tendent de part et d' autre du navire 6 
(par rapport a I'a.. longitudinal de celui-ci) avec leurs ex- 
tr^mit^s libres articul^es au navire autour. d'axes ou de rotules 
respectifs 67. Les deux axes d' articulation d*iine paire d'axes 
66 ou 67aidechaque paire peuvent 6tre coaxialement solidaires 

10 sous la forme d'un axe rigide commun 66 et/ou 6?. Dans le cas de 
deux tels axes rigides communs respectivement inferieur 66 et 
sup^rieur 67, ceux-ci forment, avec les bras de levier 63a, un 
cadre rigide dont la rigidity contfibue h maintenir, au moins 
approximativement le navire suivant une orientation sensiblement 

15 align^e avec son point d'&marrage 60 tout en lui laissant une 
certaine mobility relative mais en I'assujettissant h. une force 
de rappel vers la position d'alignement pr^citee (grdce notamment 
a 1» action con;)ugu^e des contrepoids 64 et de la rigidity du 
cadre 63a, 66, 67) . 

20 En se r^f^rant k la figure 9, il va 6tre d^crit xm sixi^me 

mode de realisation du systfeme d'amarrage 1 conforme h. 1 'invention. 
Le dispositif d'amarrage 70 est ici constitu^ par une colonne 
articulee 71 totalement immerg^e qui permet au navire 6 de passer 
au-dessus de celle-ci sans la heurter. La liaison entre la t6t 

25 d'amarrage toumante 10 ^galement immerg^e et le navire 6 s'ef- 
fectue par exemple, par au moins deux bras de levier 72, 73 arti- 
cul6s I'un h 1 'autre et articul^s respectivement k la tfite d'amar- 
rage AO et k une structure en porte-4-faux 74 solidaire du navire 
6. Le bras de levier 73 est prolong^ par un contrepoids 75 tota- 

30 lement immerg^ dans I'eau de mer. Les liaisons fluidiques entre 
la colonne 71 et le navire 6 peuvent s'effectuer par I'interme- 
diaire d'un flexible 76, du Joint toumant 77.monte suivant I'axe 
du bras de levier 73, et d'un Joint toumant 78 prevu du cfite 
de la tete d'amarrage 10. 

35 Dans les diff^rents modes de realisation repr^sent^s sur les 

figures 5 2i 9, il 'Jst k noter que le contrepoids est, cette fois- 
ci, suspendu au navire 6 et non plus au dispositif d'amarrage 
comme dans les deux premiers modes de realisation r pr^sentes sur 
les figures 1 a 4. 

En se referant k la figure 10, il va etre d^crit un aeptieme 



mode de realisation du systeme d'amarrage 1 cxaifarae a 1 'iivBnticn 

Le dispositif d'amarrage 80 est constitue par exeaple 
par xme colonne ou tour fixe emergente 81 solidaire d'une 
embase 8 reposant sur le fond marin 9. A sa partie superieure, 
la tour 81 supporte une tfite tournante 10. La liaison entre 
la tete touniante 10 et au moins un bras rigide 82 faisant 
saillie a la poupe ou a la proue du navire 6 s'effectue par 
I'intermediaire de plusieurs bras de levier 83 articules 
deux a deux avec interposition d'une part de plusieurs contre- 
poids 84 suivant le m§me principe que les modes de realisa- 
tion des figures 5 a 9f et d» autre part de flotteurs 88. 

En augmentant le nombre des bras de levier 83, on augmente 
les possibilit^s de deplacement du navire 6 par rapport a 
son point d'amarrage. La liaison fluidique entre une 
conduite 85 solidaire de la colonne fixe 81 et le navire 6 
peut s'effectuer par I'interm^diaire d»un flexible 86 plus 
ou moins guid^ le long des bras de levier 83 t et par au moins 
un Joint tournant 87. 

En se referent aux figures 11 et 12, il va 6tre d^crit 
les deux derniers modes de realisation du systeme d'amarrage 
conforme a 1' invention, ou le contrepoids n'est suspendu 
ni au dispositif d'amarrage, ni au navire, mais a un ^l^m nt 
intermedia ire situe entre le dispositif d'amarrage et de 
navire. 

En se referant a la figure 11, le dispositif d'amarrage 
90 comprend par exemple, comme prec^deimnent , une colonne 
dmergente fixe 91 solidaire d'une embase 8 reposant sur le 
fond marin 9. A I'extr^mite sup^rieure de la colonne fixe 91 
est mont^e une tdte tournante 10. La liaison entre la tete 
tournante 10 et le navire s'effectue par un flotteur 92 qui, 
en position de repos du systeme, s'etend verticalement et 
Emerge en partie . Ce flotteur tel qu'une colonne, est 
reli^ par un bras de levier 93 ^ la tete d'amarrage 10. Plus 
pr^cis^ment, le bras d levier 93 est articule, h une 
extr^mit^, autour d'un axe sensiblement horizontal 94 
support^ par le flotteur 92 vers la partie inferieure do 
ct*lul-ci. L'autr extrdmlt^ du bras de levier 93 est 
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articxil^a la t§te d'amarrage 10 autour d'un axe 95 sensi- 
blement parallele a I'axe 94 avec, par exemple, interposition 
d'un Joint tournant 96 axialement aligne avec le bras de 
levier 93. 

A la partie superieure immergee du flotteur 92 est 
prevue une tSte tournante 10a sensiblement identique a la 
tete d'amarrage 10. Cette tfite d'amarrage 10a est reliee 
au navire 6 par 1 ' interm^diaire d'xin bras de levier 97. Celui- 
ci est articul6 au navire 6 autour d'un axe 98 sensiblement 
horizontal, et a son autre extremite a la t§te tournante 10a 
autour d'un axe 99 sensiblement parallele a I'axe 98 avec, 
par example^ interposition d'un joint tournant 96a axialement 
aligne avec le bras de levier 97. 

A la partie inferieure immergee du flotteur 92 est prevu 
\si plHteau stabilisateur 1 00 destin^ k f reiner les nai^nents v&Hcax du 
flotbeur 92 , ara: un lest 100a dais le compartment lnf6?ieur de la cdbnne. 

La liaison fluidique entre par exemple xone conduite 101 
solidaire de la colonne fixe 91 et le navire 6, s'effectue 
par 1 • interm^diaire d»un flexible 102 et d'au moins deux 
Joints toumants 103 prevus respectivement au niveau des detix 
tetes tournant es 10, 10a, 

En se referant a la figure 12, il va §tre decrit 1 
dernier mode de realisation du systeme d^amarrage 1 conforme 
a 1 'invent! on • Par rapport au mode de realisation pr^c^dent, 
1* element intermediaire est constitue par un flottexir tel 
qu*une bouee situee a la surface de l*eau ou immergee. Dans 
1* exemple de realisation decrit ^ la bouee est immergee et 
par consequent plus stable. 

Dans ce mode de realisation, le dispositif d'amarrage 
110 est constitue par \ane colonne emergente 111 articul^e 
sur I'embase 8 reposant ou ancree sur le fond marin 9. A 
1* extremite emergee de la colonne 111 est mont^e une t6te 
tournante 10. Le navire 6 se prolonge au niveau de sa poupe 
ou d sa proue, par au moins un bras 112 a 1* extremite libre 
duquel est articxile, suivant un axe 113 sensiblement hori- 
zontal, un bras de levier 114 avec interposition d'un joint 
tournant 115 suivant I'axe dudit bras. Ce bras de levier 114 
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est fix^ a un flotteur 92* semi-immerge auquel est suspendu 
un contrepoids 117 par un bras 117a rigidement solidaire 
du flotteur. Ce flotteur ou cette bouee 92* est relie a la 
tete d'amarrage 10 par 1 'intermedial re d'un second bras 
de levier 118. Une extrdmit^ du bras de levier 118 est arti- 
cul^e, autour d'un axe sensiblement horizontal II9, au pre- 
mier bres de levier 114 vers I'extremite inf^rieure de celui- 
ci. L'autre extr^mit^ du bras de levier 118 est articulde, 
autour d'tm axe sensiblement horizontal 120, a la tete d'amar- 
rage 10. Les liaisons fluidiques entre la colonne 111 et le 
navire 6 s»effectuent par au moins un flexible 102 passant k 
travers au moins un Joint toumant 121 (c6t^ colonne) et h 
travers le Joint toximant 115. L' articulation 119 pourrait 
en variants, 6tre prevue sur le bras inf^rieur 117a en dessous 
du flotteur 92 » . ~ 

II est a noter que dans les trois modes de realisation 
precedents (figures 3, 4; figure 11 ; figure 12), le Joint 
universel de Cardan 23, et les Joints toumants 96 permettent 
de mieiix absorber les efforts au niveau des bras de levier. 

II est important de noter, que dans les modes de reali- 
sation precedents, on a utilise des flexibles pour assurer les 
liaisons fluidiques entre le dispositif d'amarrage et le 
navire. L'utilisation des flexibles est toutefois conditionnee 
a l'utilisation de tuyauteries de petit diamfetre. Pour des 
tuyauteries de grand diam&tre, il y aurait lieu d'utiliser 
des passages de fluide h. I'interieur des axes d* articulation, 
d'une fa^on connue en soi. 

En outre, il est important de noter qu'a chacun des 
systemes decrits, il peut 6tre adjoint un dispositif amortis- 
seur comme cela a ete represente sur la figure 6. Toutefois, 
ce dispositif amortisseur peut avoir une autre forme et 
etre constitue par xin cflble et par \m treuil hydraulique 
avec circuit de pression dif f erentielle . Suivant les modes de 
realisation consideres. le dispositif d'amarrage est consti- 
tue soit par vine colonne fixe, soit par une colonne articulee. 
L'avantage de la colonne articulee reside principalement dans 
le fait que le deplacem nt possible du navire, par rapport 
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au dispositif d'aroarrage, est augmentee. 

Tous les modes de realisation fonctionnent le in*nie 
principe, a savoir que lorsque le navire 6 tend a s' eloigner 
du dispositif d'amarraf^e, le contrepoids, par I'interme- 

I diaire des bras de levier, tend h le ramener vers celui-ci. 

II a 6t6 considere principalement suivant les exemples 
repr^sent^s, xrn navire, mais 1 'invention peut s'appliquer 
egalement h des reservoirs flottants, ou de fagon plus 
g^n^rale a tout corps devant etre amarr^ en permanence 

0 ou non sur un dispositif d'amarrage reposant de fa^on 

articul^e ou non sur le fond marin. 

Bien entendu, 1' invention n'est nullement limitee avuc 
modes de realisation qui n'ont etd donnes et decrits qu»a 
titre d'exemple, mais comprend tous les Equivalents techniques 

5 des moyens decrits ainsi que leurs combinaisons si celles-ci 

sont realisdes et mises en oeuvre dans le cadre des revendi- 
cations qui sui vent. 
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REVENDICATIONS 

1. Systems d»amarrage d«un engin flottant tel qu'un navire, 
du type a contrepoids errant une position d'^quilibre stable 
avec force de rappel automatique vers cette position, du type 
comprenant au moins un bras de levier articule d'une part au 
navire et d' autre part a \m dispositif d'amarrage, caracterise 
en ce que le contrepoids est directement fixe audit bras de 
levier a ime partie de celui-ci situee en dehors du navire et 
constamment immergee dans l*eau de mer. 

2. Systeme d'amarrage selon la revendication 1, caracte- 
rise en ce qu'il comprend deux bras de levier articul^s l»un 

a 1' autre, un desdits bras supportant vers son extremite adja- 
cente a 1 'autre bras le contrepoids precite. 

3. Systeme selon la revendication 2, caracterise en ce 
que le bras de levier precite supportant le contrepoids est 
le bras de levier articule au navire. 

4. Systeme selon la revendication 2, caracterise en ce 
quelle bras de levier precite supportant le contrepoids est 
le bras articxoie au dispositif d»amarrage. 

5. Systeme selon I'une des revendications prec^dentes, 
caracterise en ce qu'il comprend deux jexix de bras de levier 
associes respectivement a deux contrepoids et months de part et 
d' autre de I'axe longitudinal du navire. 

6. Systeme selon I'une des revendications precedentes, 
caracterise en ce que le dispositif d'amarrage precite est cons- 
titue par une colonne fixe ou articuleea 1' extremite superieure 
de laquelle est montee toumante, suivant I'axe de ladite colonne, 
une tete d'amarrage. 

7. Systfeme selon la revendication 6, caracterise en ce 
que la colonne precitee est soit une colonne emergente, soit une 
colonne totalement immergee. 

8. Systeme selon la revendication 1, caracterise en ce 
que le bras de levier precite est constitue par un pendule arti- 
cule a une extremite au navire et dont 1 'autre extremite sup- 
porte le contrepoids. 

9. Systeme selon la revendication 8, caracterise en ce 
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que le pendule precite est articule autour de I'un des deux 
axes d 'articulation d'un Joint universel de Cardan dont 
1 'autre axe d' articulation est supporte par le dispositif 
d'amarrage precite. 

10. Systeme selon la revendication 8 ou 9f caracterioe 
en ce que le bras de levier precite est articule a une struc- 
ture en porte-a-faxix s'etendant au-dela de la proue ou de la 
poupe du navire. 

11. Systeme selon la revendication 1, 2, 6 ou 7, 
caracterise en ce que le contrepoids precite est suspendu a 
un element intermediaire situe entre le dispositif d'amarrage 
et le navire en ^tant respectivement reli^ a ceux-ci par au 
moins deux bras de levier. 

12. Systeme selon la revendication 11, caracterise en 
ce que 1» element intermediaire pr€cit6 est constitue par au 
moins un flotteur semi-immerg^ • 

13. Systeme selon la revendication 12, caracterise en 
ce que le flotteur tel qu'une colonne a ses deux extr^mites 
oppos^es respectivement relives au dispositif d'amarrage 

et au navire. 

14. Systfeme selon la revendication 13, caracterise en 
ce que le flotteur pr^cit^ possfede, h sa partie inf^rieure 
immergee, un plateau stabilisateur destine a freiner leis 
mouvements verticaux du navire . 

15. Systeme selon la revendication 12, caracterise en 
ce que le contrepoids precite est constitue d'au moins deux 
contrepoids associes respectivement a deux flotteurs precites. 

16*. Systeme selon la revendication 15f caracterise en 
ce que les deux contrepoids precites sont relies entre eux 
par un bras de levier, chaque contrepoids etant relie a 
son flotteur par un bras de levier. 

17. Systeme selon I'une des revendications precedentes, 
caracterise en ce qu'il comprend un dispositif amortisseur 
des mouvements du bateau par rapport au dispositif d'amarrage. 

18. Systeme selon la revendication 1?, caracterise en ce 
que le dispositif amortisseur precite est constitue par une 
charpente articulee au navire et montee en contact glissant 
avec la surface d'extremite emergee du dispositif d'amarrage. 
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19. Sy St feme selon I'une des revendications pr^cedentes, 
caracterise en ce qu'il comprend au moins un flexible et au 
molns un joint tournant pour assurer au moins une liaison 
fluidique entre le dispositif d'amarrage et le navire. 
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